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           ロボットマニピュレータの非線形適応制御





















              非ガウス型季節調整法について






                 ㍍＝2オ。一、一彦卜。十＾
                8。＝一（8。一、十…十∫。一川）十栃
                ル＝㍍十∫椛十〃η
において，システムノイズ。・および観測ノイズmηの密度関数が，ガウス和（混合）により
                   力（o、）＝Σαψ（o”）
                      ｛巴1
                  力（〃〃）＝Σβ5物（mn）
                      5三1
と表わされるものと仮定する．これにより，ノイズの分布として，裾の重い分布を想定することができ，
パラメータのステヅブ状の変化，異常値などが自動的に処理できる可能性がある．トレンド成分および
季節成分の推定のためには，ガウス和フィルターの公式
